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Dengan ini saya menyatakan bahwa laporan skripsi dengan judul ”Alat 
Pemberi Pakan Ikan Otomatis Berbasis IoT Menggunakan NodeMCU 
ESP8266” benar- benar merupakan hasil karya sendiri dan bukan 
merupakan hasil karya orang lain, baik sebagian maupun seluruhnya, 
kecuali dinyatakan dalam teks, seandainya diketahui bahwa laporan skripsi 
ini ternyata merupakan hasil karya orang lain, maka saya sadar dan 
menerima konsekuensi bahwa laporan skripsi ini tidak dapat saya gunakan 
sebagai syarat untuk memperoleh gelar sarjana teknik. 
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Memelihara ikan merupakan suatu kegiatan yang sangat digemari 
oleh masyarakat dari dulu hingga sekarang, karena kemudahannya dalam 
pemeliharaandan perawatan sehingga membuat kebanyakan orang ingin 
membudidayakan ikan. Ikan yang dipelihara dalam kolam harus 
diperhatikan waktu pemberian pakannya sehingga ikan tersebut 
membutuhkan jadwal pemberian pakan yang teratur dan terus menerus. 
ESP8266 NodeMCU adalah sebuah komponen chip terintegrasi 
yang didesain untuk keperluan dunia masa kini yang serba tersambung. 
Chip ini menawarkan solusi networking Wi-Fi yang lengkap dan menyatu 
sehingga dapat digunakan sebagai penyedia aplikasi atau untuk 
memisahkan semua fungsi networking Wi-Fi ke proses aplikasi lainnya. 
Berdasarkan uraian di atas, peneliti mengambil judul penelitian 
“Alat Pemberi Pakan Ikan Otomatis Berbasis IoT Menggunakan 
NodeMCU ESP8266”. Penelitian ini telah diujicobakan pada tanggal 23 
April 2021 dengan beberapa kali uji coba. Berdasarkan uji coba tersebut, 
diperoleh bahwa alat dapat melontarkan pakan ikan sejauh ±7 meter 
dengan jumlah pakan yang disebar sebanyak 100 gram, jaringan internet 
sangat berpengaruh terhadap pengiriman dan penerimaan data untuk 
menampilkan data ke halaman smartphone berupa pemberitahuan ketika 
pakan telah diberikan dan ketika tampungan dalam keadaan kosong atau 
habis dan persentase rata – rata ujicoba yang telah dilakukan menunjukkan 
tingkatkeberhasilan alat pemberi pakan ikan otomatis berbasis IoT sebesar 
96,46%. 
 




Raising fish is an activity that has been very popular with the 
community from the past until now, because it is so easy to care for and 
care that most people want to cultivate fish. Fish that are reared in ponds 
must be considered when feeding them so that these fish need a regular and 
continuous feeding schedule. 
The ESP8266 NodeMCU is an integrated chip component 
designed for today's connected world. This chip offers a complete and 
unified Wi-Fi networking solution that can be used as an application 
provider or to separate all Wi-Fi networking functions to other application 
processes. 
Based on the description above, the researcher took the research 
title "IoT- Based Automatic Fish Feeding Tool Using NodeMCU 
ESP8266". This research has been piloted on April 23, 2021 with several 
trials. Based on these trials, it was found that the tool can throw fish feed 
as far as ± 7 meters with the amount offeed distributed as much as 100 
grams, the internet network is very influential on sending and receiving 
data to display data to a smartphone page in the form of notifications when 
the feed has been given and when the storage is in an empty or depleted 
state and the average percentage of trials that have been carried out shows 
the success rate of IoT-based automatic fish feeding tools of 96.46%. 
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